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 Unmanned Aerial Vehicle (UAV) adalah kendaraan udara tak berawak yang 
dapat terbang secara autonomous. Sistem autonomous pada drone quadcopter 
memiliki kemampuan untuk memperkecil pengendalian langsung dari user.  
Autonomous adalah sebuah misi pada drone yang dapat terbang dan mendarat 
secara otomatis sesuai dengan misi yang dibuat sebelumnya, walaupun remote 
dalam keadaan mati. Salah satu jenis nya yang berkembang pesat yaitu UAV jenis 
drone. Diantara tipe-tipe drone yang digunakan pada penelitian ini adalah drone 
quadcopter yang memiliki 4 propeller dan disinkronisasi dengan konfigurasi frame 
yang berbentuk (X). Pada penelitian sebelumnya drone menggunakan google maps 
dan diterbangkan secara autonomous sesuai dengan waypoint yang ditentukan oleh 
pengendali pada aplikasi android namun perintah terbang drone dilakukan secara 
manual dengan menggunakan aplikasi putty pada laptop. Maka dari itu akan diteliti 
perbaikan dari versi yang ada sebelumnya. Dan pada penelitian ini drone dapat 
dikendalikan via smartphone berbasis android dan dengan fitur tracking. Karena, 
android memiliki berbagai keunggulan sebagai software yang memakai basis kode 
computer yang bisa di distribusikan secara terbuka (open source). Dan dengan 
menggunakan aplikasi yang mendukung dengan flight controller dan aplikasi 
tracking yang dirancang sendiri menggunakan komunikasi Internet of Things (IoT). 
dimana IoT tersebut berupa jaringan internet yang bisa mengkomunikasikan benda-
benda elektronik dan virtual yang ada disekitar, contohnya user dan UAV jenis 
drone tersebut. Dimana tujuan drone ini dibuat agar dapat mempermudah 
pengendali dalam menggunakannya dan mudah untuk monitoring drone tersebut. 
  













 An Unmanned Aerial Vehicle (UAV) is an unmanned aircraft that can fly 
autonomously. Autonomous system in a drone quadcopter can minimize user 
control. An autonomous mode enables the drone to operate automatically based on 
the previously created setting, although the remote is off. One type of UAV that is 
still developed is the drone. This research used a drone quadcopter type with 4 
propellers synchronized with a configured frame in (X) shape. The previous drone 
research used google maps and flew autonomously according to the waypoint 
directed by an android controller application, next, the drone flight command was 
manual by using a putty application on a laptop. Since, the previous research 
should be improved, therefore, in this research, the drone used android-based 
control complete with a tracking feature. Because, android enables the use of 
computer basic code that can be distributed in open source wit an application tha 
supports flight controllers along with a tracking application that was a self-
designed application using Internet of Things communication (IoT). IoT used in 
this research is an internet network that can connect electronics and virtual objects 
around, such as users and types of UAV like a drone. The purpose of maing the 
drone in this research was to ease tha user in operating and monitoring. 
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